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@ La pr6sente invention concerne une plate-fonne de sup- 
port, notamment pour le malntlen au sol d'un dispositif ou 
appareillage K d position de travail ou de fonctionnement 
strictement verticale, cette plate-forme 1 comprenant une 
structure de base 2 qui dSfinit un plan de support et repose 
sur des pteds d'appui au so! de hauteur variable A B« C, D, 
ladite plate-fomie Stent caractSrisSe en ce qu'elte comprend au 
moins quatre pleds d'appui au sol de hauteur variable A B, C, 
D. posftionn68 de manidre d d^finin par ieurs liaisons d ia 
structure de base 2, tes sommets d'un parailSlogramma ces 
pieds 6tant aecoup16s k des moyens de rSglage de leur 
hauteur, qui sent concus pour, dans chaciine des paires de 
pieds diagonalement opposSes AC; BD, albnger sur une hau- 
teur donnSe Tun ou {'autre des pieds et r^tracter simultan^- 
ment sur la mSme hauteur ie pied oppose 

Application notamment au maintien au sol d'antennes de 
tdldcommunicatlon, de grues de manutention. etc 
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Plate-forme de support equipee d'un disposltif de BtabllisatjLon en position 
horlgontale 

La presente Invention se rapporte a une plate- forme de support » 
hotaminent pour le maintien au sol d*un disposltif ou appareillage k posi- 
' 5 tion de travail ou de f onctionnement strictement vertlcale , cette plate- 

forme comprenant une structure de. base qui definit un plan de support et 
repose sur des pieds d'appui au'^sol de hauteur variable* 

De telles plates-formes servent notamment, entre autres uti- 
lise tions, poser au sol des antennes de telecommunication qui, ne 
. 10 pouvant correctement fonctionner que dans une orientation parfaitement 

verticale, imposent que le plan de support de la plate- forme puisse etre 
stabilise avec precision, et de fa^on repetitive , quel que soit I'etat du terrair 

Dans les plates-formfes actuelles de ce type, la stabilisation en 
position horisontale du plan de support se fait par un re^lage de hauteui«^ 
15 individuel des pieds d'appui sous le controle vlsuel d'un indicateur d'hori- 

zontalite fixe sur la plate-forme. 

Mais, comme on le salt, dans les plates-formes a quatre pieds d^ap- 
pur, qui sent les plus courantes, 11 est tres difficile, dans le cadre d'un 
tel reglage, de controler la pression au sol de cheque pied d^appiii et il 
20 ' arrive presque tou Jours, apr^s stabilisation, qu'un pied soit surcharge 
ou spus-charge par rapport aux autres , ce qui est t>len entendu pre Judi- 
ciable pour le maintien d'une horizontalite parfaite. 

Pour remedier a ce probleme, 11 est des lors indispensable de pro- 
ceder a une action correctrice de reglage repetee sur chacun des pieds 
25 . d'appui. Or, cette action correctrice, qui ne peut s'effectuer que par 

tatonnement, a pour inconvenient d'interdire toute possibility' d'.automatisa- 
tion du processus global de. stabilisation de la plate- forme avec de sur- 
er o it, une certaihe imprecision dans 1 'horizontalite obtenue. A cela s'ajoute 
un autre inconvenient residant dans le fait que la force d'allongement des 
30 pieds d'appui dSveloppe dans la structure de base de la plate- forme des 

contraintes de torsion et de flexion importantes qui peuvenl a la longue 
affecter la rigidite de cette derniSre. 

La present e invention se propose de remedier a tous ces inconve- 
nients et, pour ce faire,: elle a pour objet une plate-forme du type speci- 
35 fie en preambule, qui se . caracterise en ce qu'elle coroprend au moins quatre 
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pieds d'appui au sol de hauteur variable, positionnes de roanlere a 
definir, par leurs liaisons a la structure de base, les sommets 
d'un parallelogramrae, ces pieds etant accouples a des moyens de reglage de 
leur hauteur, qui sont conQUS pour, dans chacune des palres de pieds diagona-* 
lement opposes, allonger sur une hauteur donnee I'un ou 1» autre des. pieds 
et retractor siroultanement sur la meme hauteur le pied oppose. afln de faire 
ainsi pi voter progressivement le plan de support autour de I'axe defini par 
les pieds d'appui fixes de 1 'autre paire, en vue de le stabiliser en posi- 
tion horizontale . 

Le posit ionnement particulier des pieds d'appui au sol de la plate- 
forme selon 1' invention fait que les points de liaison de deux pieds dia-- 
gonaleroent opposes seront en permanence a une meme distance de I'axe de 
pivoteraent defini par la diagonale joignant les points de liaison des deux 
autres pieds, Cette caracteristique de construction, combinee a 1' action 
equilibree des moyens de reglage de part et d' autre de chacun des axes de 
pivotement du plan de support, aura pour consequence que la pression au 
sol des pieds d'appui sera conservee du debut a la fin de 1' operation de 
stabilisation du plan de support et qu'au surplus aucun oouple de flexion 
ou de torsion ne sera introduit dans la structure de base de la plate-forme. 

II est a noter que ces resultats avantageux sont obtenus sans que 
l»on ait a proceder par tatonnement a des actions correctrices sur les pieds 
d'appui. Au contraire , 1 'intervention des moyens de reglage, amenant le 
plan de support en position horizontale, se limite k deux actions continues 
et simples a commander, qui correspondent respectivement aux oper^ations de 
. pivoteraent du plan de support autour des deux -axes definis par les deux 
paires de pieds d'appui diagonalement opposes. II s'ensuit done que I'on 
peut tres facilement autoroatiser le processus de* stabilisation de plate- 
forme selon 1 'invention, en asservissant par example la commands des moyens 
de reglage a un detecteur de 1 « horizontalite da plan de support de la plate- 
forme, tel qu'un inclinomfetre . 

II va de soi toutefois que les moyens de reglage pourront , en 
variante, atre commandos manuelleraent sous le controle visuel d^un indica- 
teur d'horizontalite tel qu'un pendule ou un niveau & bulla. 

De preference, leadits moyens de reglage .sont selectivement com- 
mutables "dans deuk «tats de commande auxiliaires, dans lesquels ils sont 
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aptes a assurer un actlonnem$nt indlviduel ou slmultane des diffdrents 
pieds d'appui au sol, respectlvement dans le sens de la montee et le sens 
de la descente. ' .* 

Par ailleurs, dans une plate- forme dont chaque pied d'appui com- 
prend, en tant qu' element de modification de sa hauteur, au moins un verin 
hydraulique double*effet, les moyens de reglage seroiit avantageusement. 
constitues par un circuit hydraulique de commande dont ie conduit general 
d» alimentation est raccorde a une premiere chambre du verin de I'un des 
pieds de chaque paire de pieds d'appui diagonaleraent opposes, dans 
laquelle le verin du second pied est>par sa premiere chambre t raccorde 
au conduit general de retour du circuit hydraulique ^. les secondes chambres 
des verins des pieds de .chaquB paire de pieds diagonalement opposes ^tant 
reliees entre«-elXes par un conduit de raccordement coramun qui, lore de 
I'actionnement dans un sens du verin de l*un des pieds, assure d'une fagon- 
particuliereraent simple le synchronisme recherche de l*actionnement dans 
1 'autre sens du verin du pied oppose. 

II sera preferable en outre- que, dans chaque verin, .la premiere 
chambre susmentionn^e soit la chambre de plus grande section placee en posi- 
tion haute et que le corps fixe du verin soit solidaire de la structure debase 
ia plate-forme. De la.sorte, lefluide hydraulique actionnera, avec le maxi-' 
-mum de puissance, le premier verin qu'il alimente, dans le sens d*un allon- 
geraent du pied d'appui au sol associe. 

II sera par ailleurs souhai table, dauis chaque paire de pieds dia- 
gonalement opposes, d'avoir la poasibilite d/allonger le pied qui, suivant 
la declivite du terrain, correspond.au point le plus bas de la plate-forme 
et, pour permettre ce choix, le circuit liydraulique de commande renferme, 

de preference, des moyens de commutation aptes, dans chaque paire 

de pieds diagonalement opposes, a inverser le raccordement des conduits 

generaux d ■ alimentation et de retour avec les dites premieres chambres des 

verins 

Par ailleurs, dans le circuit hydraulique de commande « les 
moyens de . commutation sont conpus pour placer selectivement ledit 
circuit dans deux autres configurations ccfrrespbndant respectivement 
aux deux etats de commandes auxiliaires susmehtionn^s qui permettent 
d* assurer un actionneraent; indlviduel ou simultane des differ ents vSrins, 
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respectivement dans le sens de la montee et le sens de la descente. 

La possibilite d'aotlonnetnent simultane dans le meme sens des 
verins est necessaire par exemple pour poser inltialement la plate-forme 
sur le sol, lorsqu'elle est amende par camion sur le lieu d'utilisation de 
I'apparelllage qu'elle porte. 

Selon un mode de realisation prefere, lesdlts 
moyens de commutation comprennent globalement, dans chaque section du cir- 
cuit ftydraulique associee a une paire respective de pieds diagonaleroent 
opposes, deux distributeurs hydrauliques a deux voies et trois positions, 
qui sont, d'un cote, raccordls en parallele, par leurs deux voies. sur les 
conduits generauxd' alimentation et de retcur et, de 1' autre cStI, conneot^s, 
par une premifere vole, k la premifere chambre d'un v^rin reapectif "et, par 
la seconde voie, audit conduit de raccordement comraun des secondes chambres 
des verins, aveo interposition d' une valve commune au deux distribu- 
teurs 

Enfin. selon une autre caracteristique iinportante de 1' invention. ' 
deux pompes, ayant respectivement un grand et un petit dSbit, sont montees. 
en parallela I'une sur 1' autre, dans le conduit gfe^ral d' alimentation du ^ 
circuit hydraulique, le refoulement de chacune de ces pompes etant raccorde, 
au travers d'une valve d'arrSt. au conduit general de retour de ce circuit. 
On peut ainsi actionner les v4rins k petite, moyenne ou grande Vitesse 
suivant.que I'une ou Pautre des pompes ou les deux sont en service, la 
mlse hors-clroult de ces pompes se faiaant par ouverture de la valve res- 
. pective par laquelle leur refoulement est ramen^ sur le conduit general 
de retour du circuit hydraulique. Par allleurs, grSce k !• utilisation de 
ces deux pompes, aptes a etre mises selectivement hors-circuit . on peut 
rialiser sequentiellement une commande oyolique a petite et moyenne ou 
grande vitesse des verins pour, dans le cas de l'op4ratiori de stabilisation 
de la plate-forme, doser parfaitement les variations de course des verins 
et Qbtenir le maximum de precision dans l • hori^ontalit^ recherchee. 

une plate-forme de support, conforrte & un mode de realisation pr^- 
f^re de la presente invention, va maintenant etre decrite plus en details, 
mais uniquement It titre d'exemple non-li«ibatlf en r4f4rence aux desslns 

annexes dans lesquels : 

- la figure 1 est une vue en perspective de cette plate-forme ; 
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la figure 2 est une vue de face a echelle reduite de la plate- 
foijme seule ; 

- la figure 3 est une representation geometrique en plan de la 
plate-forme des figures 1 et 2, illustrant le principe de "base de la pr6- 

5 sente invention ; et 

- la figure 4 est un schema du circuit hydraulique de commande des 

pieds d^appui au sol de la plate-forme. 

La plate-forme 1 representee en figure 1 comprend une structure 
de base 2, formee de poutrelles 3 et de traverses 4 et supportant une 

10 aiitenne de telecommunication K par I'intermediaire d'un bras vertical 
repliable 5. - " 

D',une raaniere connue en soi, la structure de base 2 repose sur 
quatre pieds d'appui au sol identiques A, B, C, D, fixes a deux poutrel- 
les la.terales opposees 3- Chacun de exes pieds eist en fait constitue pour 

15 "l»essentiel.par un verin hydraulique double-ef f et , dont le corps 6 eat 
solidaire de la poutrelle respective 3 et dont la tige 7, dirigee vers 
le bas, se terrains par un petit sbde 8 a rotule, chaque verin agissant 
dans une direction sensibl'ement perpendiculaire au plan de support P de 
I'antenne K, passant par les points de liaison des verins (voir figure 2). 

20 Selon une caracteristique principals de la pre^ente invention, 

illustree par la figure 3» Iss qfuatre verins A a D sent positionnes de 
fagon a constituer; dans le plan de support P, les sommeta A^ , B^, , , 
d'un .rectangle. On precisera des a present que la figure geometrique definie 
par les sommets des verins A, B, C, peut etre n'importe quel parallelo- 

25 gramme dont le rectangle n'es.t qu»un exemple particulier, la seule condi- 
tion recherchee, dans, le cadre de la pr&ente invention, ^tant simplement 
que deux sommets diagonalement opposes, par exemple A^, C<j, soient situes 
a une mSme distance H de la droits Joignant les deux autres sommets, par 
exemple , * 

30 La plate- forme 1 de la figure 1, muni^f de 1' antenna K, peut 

Stre embarquee sur un camion avec ses verins d'appUi au sol. A.& D 
r^tract^s et l^antenne K completement replies; Un.fois aehMinie 
ainsial*endroit choisi,. la plate- forme 1 doit pouvoir etre posee et 
stabilises sur le .sol, aprS?. allongemenfet reglage de hauteur de ses ve- 
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rins, de telle fa9on que son plan de support P soit parfaiteroerit horizontal 
pour orienter I'antenne K, apres d^ploiement total,, dans sa position ope- 
rationnelle strictement verticale, et ce, quelle que soit la deelivite du 
terrain. 

5 Conformement a la presente invention, cet ensemble d 'operations 

peut etre realise de maniere simple, fiable, precise et automatisable au 
raoyen d'un seul et mSnie circuit hydraulique special 50 de comroande de I'actionne- 
roent des verins A, B, C, D, qui va maintenant etre decrit en reference h, la 
figure ^ . 

Comme on peut le voir, ce circuit hydraulique de oommande comprend 
en premier lieu deux porapes rotatives 10, 11 raccordees par leur aspiration 
a un reservoir de fluide hydraulique 12* L^une de ces pompes 10 possede xai 
.grand debit tandis que la seconde pompe 11 a un faible debit de cinq k dix 
fois inferieur a celui de la premiere. Les conduits de r^foulement 13, 1^ 

15 des deux pompes 10, 11 se rejoignent, chacun en aval d'un clapet anti-retour 
15, 16, pour former le conduit general d' alimentation 17 des verins, Chacun 
de ces conduits de refoulement 13, 1^ est en outre raecorde en derivation, 
par. I'intermediaire d'une valve d' arret respective 18, 19 (ou distributeur 
k une voie*), au conduit general de retour 20 du circuit, qui referme ce der- 

20 nier sur le reservoir 12 au travers d'un filtre 21. Une soupape de sur- 
pression 22 est en outre montee entre les conduits l4 et 20, 

Comme le montre, encore la figure chacun des quatre verins 
double-effet A, B, C, D est associe a un distributeur hydraulique respectlf 
a trois positions 23A, 23B, 23C ou 23D» dont les deux voies sont d'un cote 

25 respect iveraent raccordees au conduit general d » alimentation 17 et au conduit 
general de retour 20. De 1* autre cote, une premiere voie de chaque distribu- 
teur est reliee a la chambre haute 2^, en 1 'occurrence la chambre de grande 
section , du verin correspondant , par un premier conduit 25 sur lequel sont . 
inseres, en serie et dans cet ordre depuia le distributeur, un r^gulateur de 

30 debit 26 et un clapet pilots 27. Par ailleurs, les chambres basses 28, en 
I •occurrence les chambres de petite section, des deux verins AC ou BD de 
chaque pairs de verins diagonalement opposes, sont rellees I'une k 1» autre 
par un conduit commun 29a ou 29b muni de deux regulateurs de debit 30 entre 
lesquels le conduit commun se raecorde, par 1 » intermediaire d'une valve 

35 d 'arret respective 31a, 31b (ou distributeur a une voie) a la seo^nde voie 
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des deux distributeurs si troi& positions 23A» 23C, respectivenent 
23Dr assoeies aux deux verins respectifs A,C ou B,D, ce raccordement €tant 
materialist par le conduit commun 32 sur la figure U, 

- Les regulateurs de debit 26, 30 susmentionnes , qui sont.tous 
d»une conception identique, sont en fait des regulateurs de dibit uni- 
directionnels compenses en pression qui, dans le sens.de 1« admission dans 
la chambre haute ou basse des verins, permettent de reigler le dibit de 
fluide hydraulique, quelle que soit la pression necessaire pour actionner 
le virin, et qui, dans le sens ' inverse , laissent le fluide hydraulique 
s'ivacuer libreraent. Quant aux clapets pilotes 27,. ils laissent dans un 
sens, passer librement le fluide hydraulique . admis dans les chambres hau* 
tes des virins et, dans I'autre sens, leur ouverture est pilotee par 
la pression du fluide hydraulique admis dans les chambres basses- 28, comme 
le symbolisent les lignea en traits interrompus 33* - 
15 La comroande de la pose au sol et de la stabilisation en position 

horisiontale de la plate- forme 1,- it 1 » aide du circuit qui vient d»etre 
. deer it, se fait de la maniere suivante^ 

La plate-forme 1, munie de son antenne K,. etant posee sur le pla- 
teau d»un camion, avec ses quatre verins completemeht ritractes, on place 
20 ' les quatre distribyteurs 23A a 23D dans leur premiere position de comroande 
(reference -I sur la figure M) et I'on maintient les deux valves 31p^^, 31b • 
dans leur position de repos ou de passage libre representee sur la 
figure 4. De la sorte, les verins A, B, c", D, qui sont tous les quatre 
rac.cordis, d»une part, au* conduit gineral d^elimentation 17 par leur charo- 
25 bre haute 24 et, d" autre part, au conduit general de re tour 20 par leur 
chambre basse 28, peuvent etre actionnes slmultaniment dans le sens de 
l»ailongement ou de la descente, a grande, moyenne ou petite vitesse sui- 
vant respectivement que les deux pompes 10,- 11, ou aeulement I'une 10 oU 
1* autre 11 d'entre elles sont connect^es au conduit d«alin»nta,ticn 17, par 
30 la fermeture des deux valves 18, 19 ou de la valve 19 seule ou de la valve 
- 18 seule « . * 

Une fois que les quatre verins ont ete suf fisamment allonges pour 
•poser la plate-forme 1 sur le sol et la relever aii-dessus du camion, on 
immobilise cette derniere en rameriant tous les distributeurs en position 
35 de repos. On peut alors^,apres avoir 6loign6 le camion, proclder a 1» opera- 
tion de stabilisation de la plate-forme. 
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pour ce faire, on commence par reperer dans chaque paire de v^rins 
AC ou BD. celui des verins qui correspond au point le plus bas de la plate- 
forme par rapport a 1 -horizontals.-^ il s'agit par exemple, pour la 
palre AC, du verin A, on place alors le distributeur asAooi* 23A (tons aa premlfire 
position de commande I et la valve 31a dans sa position commandee d'arret. 
tout en maintenant lea troia autres distributeurs 23B h 23D et la seconde 
valve 31b dans leur position de repos representee sur la figure H. II s'en- 
suit que les deux verins B,D sont maintenus dans des positions fixes tandis 
que le v4rin A.dont la chambre haute 2U est naintenant racoord^e au conduit 
d' alimentation 17. s' allonge progressivement tout en adtionnant simultan6- 
ment, k la mSme Vitesse mala en sens inverse, le v^rin oppoal C. grSce a 
1 'action du fluide hydraulique que le v4rin A refoule et qui est- achemine 
dans la ohambre basse 28 du verin C par le conduit commun 29a maintenant 
isole du conduit general de retour 20 ; le fXuide refoul4 de la chambre . 
haute 2>i du verin C revient en outre dans ee conduit de retour au travers 

du distributeur 23C. 

De la sorte, le plan de support P de la plate-forme' 1 pi vote 
progressivement autour de I'axe fixe defini par les deux verins B et D et 
dfes que I'horizontalite de I'axe defini par les deux autres verins A et C 
est atteinte. 1 -actlonnement de ces derniers est interrompue par retour 
en position de repos du distributeur 23A et de la valve 31a. 

■La mSme operation est r6alis6e sur la seconde paire de verins B,D, 
les verins A, C 6tant oette fois-ci maintenus en position fixe. Une fois 
que cette seconde operation a ete effectu^e, le plan de support P de la 
plate-forme 1 est parfaitement horizontal et I'antenne K verticale. 

Bien entendu. !• operation gen^rale de stabilisation de la plate- 
forme 1 peut s'effectuer a petite, moyenne ou grande Vitesse, comme d^crit 
ei-dessus. k I'aide des pompes 10 et 11. Ces pompes peuvent par allleurs 
permettre une commande sequentielle de I'actionnement des verins soumis a 
0 un allongement dans chaque paire. Cette commande sequentielle, qui.se fait 
oydiquement a l-aide des valves 18.. 19. par. une mise en circuit alternee. 
sur un bref laps de temps a chaque fois. de I'une et 1 'autre des pompes . 
ou de la poBipe a faible d^bit 11 et des deux pompes en parall&les ou en- 
core par la mise en circuit et la mise hors circuit alternees des 
« deux pompes en parallels, permet d'af finer la precision de Lhori^ontalite 
Obtenue k la fin" de chacun des mouvements de pivotement du plan de support 



2616201 



? de la plate-forme 1, 

Le circuit hydraulique de connnande 50 peut dans le cadre de- 1 'ope- 
ratic n ^de stabilisation, etre pilote manuellement sous le controle visuel 
d'un indicateur d^horizontalite. En variante toutefois, le processus de 
5 stabilisation de la plate- forme peut iStre tres facllement automatlse par 

un asservlssement du circuit de command e a un ' Inclinometre par. exemple. 

XI ^est* encore k preciser que, grace au pbsltlonnement particuller 
des verins A, B, C, J>, decrit ci-dessus, et aux actions equilibrees et de 
sens contraire des deux verins de chaque paire.de part et d» autre de I'axe 
to de plvotement respectlf, on est, au cours de 1 'operation de stabilisation - 

de la plate-forme .assure qu'aucune contralnte de torsion ou de flexion 
n'apparaitrfe dans la structure' de base 2- de celie-ci et que la presalon au 
. sol d'origine des pieds d'appui constitues par les verins sera, conservee. 

Pour retracter simultanement les quatre verins, notamment pour 
15 • remettre en place la plate-forme 1 sur le plateau d'un camion, on place 

les quatre distributeurs 23A a 23D dans leur seconde position de commande 
(II sur la figure 4) et on maintient les deux valves 31a et 31b dans leur* 
position de repos representee; pour raccorder les chambree basses 2& des 
verins au conduit general d* alimentation 17 et les chambres hautes 2M au 
20 conduit generstl de retour 20.11 est bien evident aussi que l^on peut action- 

ner Individuellement chaque yerin, dans un sens ou dans 1' autre,, en pla^ant 
son dlstributeur 23A a 23D seul dans- la position commandee correspondante . 

Bien que I'on ait decrit 1« invention en reference k des verins 
hydrauliques , on peut utiliser a la place de ceux-ci d'autres types de 
25 verins, et en particuller des verins electriques associes a un circuit de 

commande electrlque de conception equivalente a celle du circuit hydrauli- 
que 50 dScrit plus haut. 

II convieht aussi de preciser que les v6rlns peuvent ne eonstltuer 
que la partle centrale des pieds de la plate- forme selon 1 'invention, dans 
30 le cas ou la charge a supporter imposeralt a ces dernlers une trop grosse 

section. 

U va de sol. aussi que 1 ' utilisation exemplifiee de la plate- forme 
• selon 1* Invention n'est pas limitative. Gislle-ci peut en effet etre utlllsee 
pour malntenir au sol tout appareil- ou disposltif dont le fonctionnement est 
35 lis a la recherche d^une vertioale* En d^ors des antennea, il peut s'aglr 

par exemple de grues de manutentlon, de machines outils , d'outillages divers 
de chantler etc... 
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10 . 
REVENDICATIONS 

1. Plate-forme de support, notamment pour le maintien au sol d'un 
dispositif ou apparel llage (K) .a position de travail ou de fonctionnement 
stricteroent vertical e, cette plate-forme (1) comprenant une structure de 
base (2) qui d^finit un plan de support (P) et repose sur des pieds d'appui 
au sol de hauteur variable (A, B, C, D) , ladite plate- forme ^tant caracti- 
risee en ce qu'elle comprend au raoins quatre pieds d'appui au sol de hau- 
teur variable (A, B, C, D), positionnes de maniere a definir, par leurs 
liaisons a la structure de base (2), les somroets (A^j, B^, C^, ^ 

D^) d'un parallelogramme, ces pieds etant accouples a des moyens de reglage 
(50) de leur hauteur, qui sont census pour, dans ehacune des paires de 
pieds. diagonalement opposees (AC ; BD) , allonger sur une hauteur donnee 
I'un ou 1 'autre des pieds et retracter simultanement sur la meme hauteur 
le pied oppose. 

2. Plate-forme selon la revendicatlon 1, caracterisee en ce que 
"lesdits moyens de reglage (50) sont pilotes par une commande automatique 

asservie a un detecteur de l«horiaontalite du plan de support de la plate- 
forme - 

3. Plate-forme selon la revendicatlon 1 ou 2 , caracterisee en ce 
que lesdits moyens de reglage (50) sont selectivement corarautables dans 
deux etats de commande auxiliaires, dans lesquels i Is sont aptes a assurer 
un actionneroent individual des- differents pieds d'appui au soKA, B, C, D) , 
respectivement dans le sens de la montee et le sens de la descente. 

^. Plate-forme selon la revendicatlon 1 ou 2, dont chaque pied 
d»appui comprend, en tant qu' element de modification de sa hauteur, au 
moins un verin hydraulique double-effet (A, B, C, D), caracterisee en ce 
que les moyens de reglage sont constitues par un circuit hydraulique de 
commande (50) dont le conduit general d' alimentation (17) est raccord6 & 
une premiere chambre (24) du v5rin de l»un des pieds de chaque paire de 
pieds d'appui diagonalement opposfe, dans laquelle le verin du second pied 
est, par sa premiere chambre, raccorde au conduit general de retour (20) 
du circuit hydraulique, les secondes chambres (28) des verins (A, C ; B,D) 
des pieds de chaque paire de pieds diagonalement opposes 4tant relieea 
entre-elles par un conduit de raccordement commun (29a | 29b)-. 

5. Plate-forme selon la- revendicatlon ^k, caracterisS en ce que 
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le circuit hydraulique commnde (50) renferme des moyens de coomutatioh 
(23A a 23D9 31a, 31b) aptes, dans chaque palre de pleds dlagonalement op-^ ' 
poses <AC ; BD) , a inverser. le raccordeniant des conduits generaux d 'alimen- 
tation (17)' et de retour (20) avec lesdites premieres chambres (2^) des 
5 yerins (A,. B, D). 

' 6. Plate«»forme selon la revendlcation 5, caract^risee en ce que 
les moyena de conunutatlon (23A k 23D, Sla^ -SIb) sont en outre con^us i)our - 
placer selectlvement ledit' circuit (50) dans deux autres configurations 
de commande dans lesquelles il peut assurer un actionnement individuel des 

'10 differ ents verins (A» B» C, D), respectivement dans le .sens de la monttSe 
et le sens de la descente. 

7. Plate- forme selon la revendlcation 6, caract^risee en ce que 
lesdits moyens de commutation comprennent, dans cheque section du circuit 
hydraulique assodee a une palre respective de pleds dlagonalement opposes » 

15 deux distrlbuteurs hydrauliques ■(23A, 23C 23B, 23t)) k deux voies et trois 

positions, qui sont respectivement, d'uh c6te» raccordes en parallele, par *^ 
leurs deux voies, sur les conduits generaux d 'alimentation (17) et de retour 
(20)' ' et,de 1* autre cSt^ , connectSs , par une premiere vole, a la premiere 
chambre (24) du verin correspondent (A,, C B, D) et, par la seconde vole, 

20 audit conduit de raccordement commun (29a ; 29b) des secondes chambres (2&) 
des verins, avec interposition d'une valve (31a ; 3Tb) commune aux deux . 
dlstributeura. 

8» Plate-forme selon I'une quelconque des reyendicatlons 1 i 7, 
caract6risSe en.ce que, dans chaque v6rin (A, B, C,,D), ladite premiere 

25 chambre (24) est la chambre de plus* grande section placee. en position 

haute et le corps (7A a 7D) du virin est solidalre de la structure de base 
(2) de la plate-forme* 

9. Plate-forme selon I'^une quelconque des revendlcation 4 a 8, 
caracterls€e en ce que d^x pompes (10, 11) ^ ayant respectivement un grand 

30' - et un petit d^bit, sont xnontees,' en parallele l*une sur l*autre, dans le 

condu.lt general alimentation (17> .du circuit hydraulique » le refoulement 
(13r 1^) de ehacune de ces pompes etant raccorde, au tr avers d|une' valve 
d' arret respective (18, 19), au conduit general de retour (20) de ce cir- 
cuit. 
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